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A Geometric Ｍmodel for Railway Vision and Future Problems
Hiroshi SASAMA
The safety forward confirmation and the driving control by using the image seen
from the moving vehicle in the railroad traffic are an important problem. Especially,
because the movement is restrained with the rail, it becomes the problem of an
extremely special vision for the railway. Some vision models have been investigated for
the problem up to now, and an orbit space model which provided for the standard
railway track space is proposed. In this paper, the outline is summarized.
It proposes some methods of using optical flow in the dynamic scene from the
running vehicle in the railway track vision. Especially, it proposes a new dynamic
image recording method to represent the dynamic scene of running on the railway
track according to the brightness data and the optical flow data on outline frame of the
dynamic image, and the data generation method and the image restoration method are
described. Finally, some problems thought to be necessary to achieve the applied
system of the railway track vision are investigated.









































































































位ベクトルex=（1 0 0）T、ey=（0 1 0）T、ez=（0 0
1）T、地上座標系で表した点の位置ベクトルをg=
（x y z）Tとする。また、カメラ座標系の原点を
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（3.7）  r＝  c＋（ｄr/｜  １－  ２′｜）{   c－（  １+  ２′）/2｝ g g g g g g g

































































































  ＝  ２－  １＝λ２（u２   x＋v２   y＋f   z） 
　－λ1（u1   x＋v1   y＋f   z） 
s p p e e e
eee
   2＝λ2   2＝λ2（u2   x＋v2   y＋f   z） qp e e e
  1＝λ1  1＝λ1（u1   x＋v1   y＋f   z） qp e e e
  2＝u2   x＋v2   y＋f   zq eee


















  2＝λ2（u２   x＋v1   y＋f  z）＝［（u２ sy－v１ sx）/ 




  １＝λ1（u２   x＋v２   y＋f   z）＝［（u２ sy－v１ sx）/ 
　（u1 v2－u2 v1）］（u2   x＋v2   y＋f   z） 
p e e e
e e e
λ2＝（u2 sy－v2 sx）/（u1１1 v2－u2２ v1１） 
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   2＝［－v1 sx/（u1 v2－u2 v1）］（u1   x＋v1  y＋f  z） p e e e
   １＝［－v1 sx/（u1 v2－u2 v1）］（u2   x＋v2  y＋f  z） p e e e
λ2＝－v1 sx/（u1 v2－u2 v1） 






















 １＝［u2 sx/［ｆ（u1－u2）］（u2  x＋v2  y＋f  z） p e e e
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画像内の対象点透視点q11 q12 q21 q22は、次の
ように表される。
（4.23）
３次元空間内の対象点p11 p12 p21 p22は、画像






  11＝λ11  11＝λ11（u11  x＋v11  y＋f  z） 
  12＝λ12  12＝λ12（u12  x＋v12  y＋f  z） 
  21＝λ21  21＝λ21（u21  x＋v21  y＋f  z） 
  22＝λ22  22＝λ22（u22  x＋v22  y＋f  z） 
p q e e e
p q e e e
p q e e e
p q e e e
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（4.27）  p＝  p/｜  p｜e p p
  p＝  22－  12＝λ22（u22  x＋v22  y＋f  z） 
　－λ12（u12  x＋v12  y＋f  z）＝（λ22u22－λ12 u12） x
　＋（λ22 v22－λ12 v12）  y＋（λ22－λ12）f  z
p p p e







  1＝  12－  11＝λ12（u12  x＋v12  y＋f  z） 
　－λ11（u11  x＋v11  y＋f  z） 
  2＝  22－  21＝λ21（u21  x＋v21  y＋f  z） 
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P12 P22  
ｑ 11  
ｑ 21  
ｑ 12  
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透視面の最外郭上にある点qf（ uf , vf ）を考え
る。この点に対応する地上物体上の点p f
（ xf , yf , zf ）とし、それぞれカメラ光軸からの距
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